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図6．全力時の筋電位の出力波形    図7．微力時の筋電位の出力波形 
  
図8．全力時の指の角度       図9．微力時の指の角度 
 図6と8，7と9を比較するとで，筋電位波形が大きくなるに応じて，HACKberryの指の角度
も大きくなっていることが分かる．さらに，図6と7より，全力時の波形の最大値は3.3V程で
あり，微力時の波形の最大値より1.1V程大きくなっていることから，力の入れ具合に応じて
筋電の出力量も大きくなっていることが分かる．以上のことから，HACKberryの指の角度を
，力の入れ具合で調整できることが分かる． 
 また図12より，2秒から2.3秒付近で特にノイズが多いことが分かる．本実験では至らなか
ったが，筋電位波形にローパスフィルタ等をかけて高周波成分を減衰させることで対策で
きると考える． 
  
まとめ 
 exiii社のオープンソース「HACKberry」を作成した．筋電位計測デバイスによるロボット
アームの制御を行い，筋電位波形とHACKberryの指の角度のグラフを比較し考察した．指の
機構についてはシンプルな機構でありながら，機能性と外見を両立していると感じた．今後
の課題として，オリジナルの指の機構を考えたい．また，筋電位計測によるロボットアーム
の制御については，信号処理方法の理解と，それを実装するための具体的なプログラミング
ついてのスキルが必要であることが分かった．より高精度な信号処理を実装することで，も
っと筋肉の調整量に応じた細かい動作が実現できるものと考えている． 
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